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(54) Precede et dispositif interactifs de diffusion d'images emises par une camera video mobile 



(57) La camera (9) est montee sur un robot (1 ) mo- 
bile dans un espace (2) predetermine. On commande a 
distance les deplacements du robot (1 ) et de la camera 
(9) dans cet espace, sur une trajectoire (T) desiree. Sui- 
vant Tinvention on definit ladite trajectoire (T) a I'aide 



d'une cartographie dudit espace et on asservit la trajec- 
toire reelle dudit robot, repe>e dans ladite cartographie, 
a ladite trajectoire desiree (T), par la methode de la 
poursuite de la position d'un modele du robot (1). 

Application a la visite d'un espace (mus§e : atelier, 
etc.), a travers un site WEB du reseau Internet. 



0RDINATEUR 
INTERNAUTE 



SITE 
APPLICATION 



LOCALISATION: 
x,y,cap robot 



SUPERVISION 
MAINTENANCE 




PrintAH hw.lruiwA 7CATH DADIC /CD\ 



G 



C 



EP1 152 617 A1 



Description 

[0001 ] La presente invention est relative k un proc6d6 
interactif de diffusion d'images emises par une camera 
video montee sur un robot mobile dans un espace pr6- s 
determine et, plus particulierement, a un tet procede sui- 
vant lequel on commande a distance fes emplacements 
dudit robot et de ladite camera dans (edit espace, sur 
une trajectoire desiree. La presente invention est aussi 
relative k un dispositif pour la mise en oeuvre de ce pro- 10 
cede. 

[0002] De nombreux sites "WEB" du reseau de com- 
munications Internet diffusent actuellement des images 
prises par des cameras video, dites "webcams", agen- 
cees de maniere a explorer des espaces predetermines is 
depuis des points fixes ou mobiles de ces espaces. Les 
intemautes connects a ces sites ne disposent cepen- 
dant pas de moyens permettant de commander k vo- 
lonte les deplacements de la camera dans I'espace con- 
sider, aussi bien que rorientation de faxe de son ob- 20 
jectif ou Tangle de champ de cet objectif . Or, une telle 
interactivity serait avantageuse dans des espaces tels 
qu'un musde, un local industriei a surveifler, un appar- 
tement k faire visiter, etc.... 

[0003] On experiments actuellement des disposrtifs 25 
concus pour offrir cette interactivity. Ces dispositifs con- 
nus exploitent les images diffuses par la camera pour 
localiser la position du robot et de la camera dans I'es- 
pace et pour dtfinir une trajectoire souhaitee de ceux- 
ci dans cet espace. 30 
[0004] Le faible debit du r6seau Internet empdche ce- 
pendant que les images video transmises par la camera 
pr6sentent une resolution et une frequence de rafral- 
chissement suffisamment eievees pour que la localisa- 
tion et le guidage du robot supportant la camera puis- 35 
sent etre obtenus avec une precision satisfaisante. 
[0005] La presente invention a done pour but de four- 
nir un precede interactif de diffusion d'images emises 
par une camera video, et transmises via le r6seau In- 
ternet, qui ne presente pas ces inconv6nients. 40 
[0006] On atteint ce but de I'invention, ainsi que 
d'autres qui apparaltront k la lecture de la description 
qui va suivre avec un procede interactif de diffusion 
d'images emises par une camera video montee sur un 
robot mobile dans un espace predetermine, suivant le- 
quel on commande k distance les deplacements du ro- 
bot et de la camera dans cet espace, sur une trajectoire 
desiree, ce procede etant remarquable en ce qu'on de- 
fin it la trajectoire a I'aide d'une cartographie de I'espace 
et en ce qu'on asservit la trajectoire reelle du robot, re- so 
perde dans ladite cartographie, k ladite trajectoire desi- 
ree. 

[0007] Comme on le verra plus loin, ('utilisation d'une 
cartographie pour guider les deplacements du robot, a 
travers un site WEB du reseau Internet, permet de r6- ss 
duire considerablement le debit, sur ce reseau, des in- 
fonnations necessaires, ce debit etant alors rendu com- 
patible avec la capacity de ce r6seau, au benefice de la 



precision du guidage obtenu. 
[0008] Suivant d'autres caracteristiques du procede 
selon la presente invention, on asservit la trajectoire du 
robot par la methode de la poursuite de la position d'un 
modele du robot On simule le deplacement du module 
sur une trajectoire theorique obtenue par correction de 
la trajectoire desiree, pour la rendre compatible avec les 
caracteristiques geometriques et dynamiques du robot. 
On mesure en continu I'ecart entre la position du robot 
sur sa trajectoire et la position du module du robot sur 
la trajectoire theorique, et on tire de cet ecart des com- 
mandes en Vitesse et en direction dudit robot, propres 
a reduire ledit ecart. 

[0009] L'invention foumit aussi un dispositif pour la 
mise en oeuvre de ce procede, ce dispositif comprenant 
une camera video montee sur un robot mobile dans un 
espace predetermine, et des moyens de commande a 
distance des deplacements du robot et de la camera 
dans cet espace, ce dispositif etant remarquable en ce 
que lesdits moyens de commande comprennent des 
moyens charges d'une cartographie dudit espace et des 
moyens pour definir, dans ladite cartographie, une tra- 
jectoire desiree de deplacement dudit robot, lesdits 
moyens de commande exploitant ladite cartographie et 
la trajectoire desiree ainsi definie pour asservir la trajec- 
toire reelle suh/ie par le robot k la trajectoire desiree. 
[001 0] D'autres caracteristiques et avantages du pro- 
cede et du dispositif suivant I'invention apparaltront k la 
lecture de la description qui va suivre et a I'examen du 
dessin annexe dans lesquels : 

la figure 1 est une representation sch6matique d'un 
dispositif pour la mise en oeuvre du precede suivant 
la presente invention, 

la figure 2 est un diagramme des echanges d'infor- 
mation intervenant entre divers elements du dispo- 
sitif de la figure 1,et 

la figure 3 est un organigramme du sequencement 
des echanges d'informations entre un site WEB for- 
mant partie du dispositif de la figure 1 , hebergeant 
une application mettant en oeuvre le procede selon 
la presente invention, et un utilisateur de ce site. 

[0011] On se retire a la figure 1 du dessin annexe ou 
il apparalt que le dispositif suivant la presente invention 
comprend essentiellement un robot 1 mobile dans un 
espace 2 predetermine, sous la commande d'un poste 
de commande 3 connecte, par I'intermediaire d'un re- 
seau de communications 4 tel que, par exemple, le re- 
seau Internet, k un site WEB 5 hebergeant une "appli- 
cation" mettant en oeuvre le procede selon la presente 
invention. Ce site est evidemment accessible a tout in- 
ternaute, par exemple au moyen d'un ordinateur per- 
sonnel 6 connecte, par I'intermediaire d'un fournisseur 
d'acces, au reseau Internet 4. 

[0012] Le dispositif represente comprend encore des 
moyens de localisation 7 du robot 1 dans I'espace 2 et, 
eventuellement, des moyens 8 de supervision et de 



c 



EP 1 152 617 A1 



r 



maintenance du dispositif, utilises lors de la mise au 
point du disposrtif puis, apres la mise en service de ce 
dernier, pour des operations de maintenance. Ces 
moyens 8 comprennent les m£mes fonctions que I'ap- 
plication heberg6e dans le site 5. lis sont places de pr6- s 
ference pres de I'espace 2, pendant la mise au point, 
puis sur le reseau Internet pour la maintenance. 
[0013] Le robot 1 est equipe de moyens (non repre- 
sents) peimettant de le deplacer physiquement selon 
deux ou trois dimensions de I'espace 2 (roues, moteurs, 10 
etc..) et de moyens de support d'une camera video 9. 
Avantageusement, ces moyens de support 10 permet- 
tent d'orienter I'axe X de I'objectif de la camera 9 dans 
toute direction utile de I'espace 2, selon deux ou trois 
dimensions de cet espace. De tels moyens 10 peuvent is 
§tre constitues, k titre d'exemple illustratif et non limita- 
tff : par une tourelle ou un bras motorise. Dans des ap- 
plications de maintenance ^installations industrfelles le 
robot 1 peut en outre supporter un bras robotique 11 
permettant de realiser les manipulations d'objets se 20 
trouvant dans le champ de la camera 9. Enfin un micro- 
phone (non represent^) peut etre associe* k la camera 
9 pour ia prise d'un son lie aux images drffus6es. 
[0014] Le robot 1 porte aussi divers equipements 
eiectroniques de commande de ses d6placements et de 25 
ceux des organes ou appareils montes sur lui, et un sys- 
teme de communications avec le poste de commande 3. 
[0015] Cette architecture permet de deporter les as- 
servissements et les traitements d' information decrits 
plus loin, vers des calculateurs non embarques sur le 30 
robot, ce qui simplifie ce dernier au benefice de son 
coGt 

[0016] Les moyens 7 de localisation du robot 1 dans 
I'espace 2 permettent, selon une caracteristique de la 
pr6sente invention, de reperer la position du robot par 35 
ses coordonnees (x, y, eventuellement 2) dans une car- 
tography de cet espace. Lors des deplacements du ro- 
bot 1 ces moyens 7 peuvent en outre deiivrer une infor- 
mation representative du cap du robot, utile pour asser- 
virlatrajectoire reellesuiviepar le robots une trajectoire 40 
de consigne, comme on le verra plus loin. 
[0017] Ces moyens de localisation, connectes au 
poste de commande 3, peuvent §tre constitues, de ma- 
nure connue, par des moyens video, des moyens utili- 
sant un systfcme GPS, des moyens odometriques, des 45 
moyens de triangulation, etc, etc... 
[0018] On se refere maintenant au diagramme de la 
figure 2 pour decrire les echanges d'informations qui 
sont organises entre le poste de commande 3 et le robot 
1 d'une part, et entre le poste de commande et I'ensem- so 
ble constitue par le site 5 de ('application suivant la pre- 
sente invention et I'ordinateur personnel 6 d'un internau- 
te connecte k ce site, d'autre part. 
[0019] Les informations envoyees par I'ensemble 5, 
6 au poste 3 sont : 55 . 

la trajectoire T d6sir6e du robot, choisie par I'inter- 
naute, 



des consignes pour la commande de la tourelle 10 
supportant la camera video 9 etde Tangle de champ 
de son objectif , quand celui-ci est k focale variable 
(zoom), le cas echeant, 

des consignes pour la commande d'un bras roboti- 
que 1 1 supporte par le robot 1 , le cas echeant. 

[0020] Les informations envoyees par le poste de 
commande k I'ensemble 5, 6 sont : 

les donnees de localisation du robot, tires des 
moyens 7, 

les images saisies par la camera, 
eventuellement, le son saisi par le microphone de 
cette camera. 

[0021 ] Le poste de commande 3 exploite les informa- 
tions qu'il regoit pour les convertir en commandes des 
deplacements du robot 1 , en commandes des mouve- 
ments de la tourelle 1 0 et de I'objectif zoom de la camera 
9, et en commandes du bras robotique 11 eventuelle- 
ment monte sur le robot 1 . 

[0022] Suivant la pr6sente invention le poste de com- 
mande assure le suivi par le robot 1 d'une trajectoire 
desiree, d6finie dans une cartographie de I'espace 2, en 
asservissant la trajectoire reelle du robot dans cet es- 
pace cartographie k cette trajectoire desiree. 
[0023] Cette trajectoire T est choisie par I'intemaute 
sur des "pages" de ('application hebergee par le site 5, 
faisant apparaitre le plan de I'espace cartographie et la 
position du robot 1 dans cet espace. 
[0024] Pour ce faire il est necessaire de realiser un 
modeie numerique de I'espace 2. Un releve topographi- 
que permet de "pixeliser" cet espace et un traitement 
informatique des caracteristiques photometriques des 
pixels saisis (densite optique, couleurs) peimet d'obte- 
nir ce modeie numerique. Ces techniques de pixelisa- 
tion et de traitement informatique sont classiques et 
n'exigent done pas une description plus complete dans 
la pr6sente demande de brevet. 
[0025] Le modeie numerique de la "carte" de I'espace 
est complete par I'indication d'eventuelles zones inter- 
dites au robot pour diverses raisons tenant, par exem- 
ple, k I'impossibilite pour les moyens mecaniques de de- 
placement du robot, de penetrer dans une zone parti- 
culidre de I'espace, et par d'autres indications, telles 
que : 

dans une application de vente immobiliere : le nom 
et les dimensions des differentes pieces d'un ap- 
partement, 

dans une application de visite d'un musee : le nom 
des differentes salles d'expositions etdes objets ex- 
poses, 

dans une application de maintenance d'un atelier 
industriel : le nom des differentes zones de travail 
de I'atelier, etc... 
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[0026] Le module num6rique de la carte repr6sentant 
I'espace 2 est charge dans les differentes interfaces 
homme/machine du dispositif suivant I'invention, loca- 
les ou distantes, et done dans le poste de commande 3 
et dans ('application h6berg6e dans le site Internet 5 
[0027] Ce chargement de carte pr6alable supprime 
les transfers d'images saisies par la camera utilises 
dans le pass6 pour localiser et guider le robot. Ces 
transfers s'operant par f'intermediaire du reseau Inter- 
net, k debit limits, la resolution et la frequence des ima- 
ges transferees 6taient aussi necessairement limrtees, 
au prejudice de la precision de la localisation et du gui- 
dage du robot. 

[0028] Suivant la presente invention, k partir de la po- 
sition de depart du robot sur la carte, aff ich§e su r i'ecran 
de I'ordinateur 6, et d'un point P (voir figure 1)choisi par 
rinternautecomme destination pourle robot, unetrajec- 
toire T est assignee au robot pour rejoindre ce point R 
Cette trajectoire est appelee dans la suite trajectoire 
"ctesir^e" ou trajectoire "objectif . 
[0029] Le dispositif sefon la pr§sente invention com- 
prend des moyens permettant d'asservir la trajectoire 
reellement survie par le robot, lorsqu'il se d6place pour 
rejoindre le point P, k la trajectoire "objectif, 
[0030] Pource faire des moyens logiciels sont prevus, 
par exemple dans le poste de commande 3, pour exa- 
miner la compatibility des caracteristiques de la trajec- 
toire objectif avec les possibility de manoeuvre du ro- 
bot, et corriger d'eVentuelles incompatibilites tenant, par 
exemple, k la taille des differents segments de la trajec- 
toire, aux angles entre segments, k la presence de zo- 
nes interdites. La trajectoire corrig£e prend alors la for- 
me d'une trajectoire th§orique curviligne compatible 
avec les caracteristiques ggom&riques et dynamiques 
(acc6l6ration/dec§l6ration) du robot. D'autres moyens 
logiciels, installed de preference dans le poste de com- 
mande 3, permettent alors, suivant la presente inven- 
tion, d'asservir la trajectoire r6elle du robot 1 k cette tra- 
jectoire theorique, par la m&hode de la poursuite. 
[0031] Selon cette methode, on modelise le robot et 
on simule un defacement du modele obtenu sur la tra- 
jectoire th6orique k I'aide d'une loi de commande pro- 
portionnelle de ce deplacement, affectee de coefficients 
determiners par une caracterisation du robot, cette lot 
de commande pouvant avantageusement tenir compte 
des reactions du modele en mode de fonctlonnement 
dynamique (acceleration/deceleration). 
[0032] D'autres moyens logiciels permettent de cal- 
culer en continu I'ecart, dans un repere lie k I'espace 2, 
entre la position calcuiee du modele et la position reelle 
du robot 1 , connue par les moyens 7 de localisation. 
[0033] Cet ecart permet de calculer les commandes 
en Vitesse et en cap, ou direction, du robot pour que sa 
position se rapproche de cede de son modele. Les si- 
gnaux de commande utilises peuvent avantageuse- 
ment faire I'objet d'une correction dynamique du type PI 
(proportionnelle/integrale) dont les coefficients sont eux 
aussi tires d'une caracterisation du robot. 



[0034] On asservit ainsi la trajectoire reelle du robot 
k la trajectoire desir6e, par I'intermediaire de la trajec- 
toire theorique assignee au modele du robot. 
[0035] A cet asservissement sur trajectoire, on peut 

5 ajouter un asservissement en Vitesse classique du ro- 
bot, pris en charge par des moyens avantageusement 
incorpor6s au robot lui-meme. 
[0036] L'asservissement decrit ci-dessus, dont les 
moyens de mise en oeuvre sont largement transferes 

10 sur le poste de controle et sur le robot lui-meme, grace 
k ('utilisation d'une cartographie numerisee de i'espace 
dans lequel ce robot est susceptible de se deplacer, per- 
met de guider le robot avec une grande precision sur 
une trajectoire pr6d6temnin6e d6sir6e et ceci moyen- 

*s nant des transmissions d'informations k debit limite, 
compatibles avec les capacites du reseau Internet, ceci 
conformement au but poursufvi par la presente inven- 
tion. 

[0037] Quand le robot et la camera, ainsi guides, ar- 
20 rivent au point P extreme de la trajectoire desiree T, des 
moyens logiciels permettent k I'intemaute de comman- 
der la tourelle 1 0 pour pointer I'axe X de I'objectff de fa 
camera vers une zone particuliere choisie de I'espace 
2 et, eventuellement, de commander Tangle de champ 
25 de cet objectif, voire I'ouverture de son diaphragme, de 
maniere k recevoir sur I'ecran de son ordinateur 6 une 
image de cette zone, de bonne qualite. 
[0038] L'internaute peut alors actionner un bras robo- 
tique eventuel pour agir sur des objets places dans cette 
30 zone, par i'intermediaire de commandes appropri6es du 
poste de commande 3. 

[0039] D'une manfere g6nerale, les possibilites d'ac- 
tion et d'exploration de l'internaute sont definies par I'ap- 
plication heberg^e dans le site 5. Ces possibilites sont 
55 tres varices. A titre d'exemples iliustratifs et non limita- 
tifs, le site peut ainsi proposer : 



la diffusion d'images video et, eventuellement, du 
son, en continu, k un rythme compatible avec le de- 
bit du r6seau Internet (par exemple pour la visite 
d'un appartement k louer ou k vendre), 
la diffusion d'images (et Eventuellement du son) k 
des endroits predetermines (par exemple pour Ins- 
pection ou I'entretien d'un appareil dispose dans un 
espace eiolgne), 

la diffusion d'images video k la demande, prises de- 
puis des points de vues choisis k I'avance par l'in- 
ternaute (visite de musees, d'expositions, etc.). 
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so [0040] Les images obtenues peuvent dtre enregis- 
trees en vue d'un examen hors ligne. 
[0041] On se refere maintenant k I'organigramme de 
la figure 3 du dessin annexe, pour decrire le sequence- 
ment des echanges d'informations entre le site 5 du dis- 

55 positif suivant I'invention et I'ordinateur 6 d'un intemaute 
connects a ce site. 

[0042] L'internaute ayant connects I'ordinateur 6 au 
site 5 (etape 1), celui-ci renvoie sur I'ecran de cet ordi- 
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nateur une page d'accueil (etape 2) permettant de choi- 
sir un accds (6tape 3) a I'application mettant en oeuvre 
le procede suivant Invention. L'ecran de I'ordinateur 6 
affiche alors le plan de Pespace 2 a explorer et la posi- 
tion de depart du robot 1 dans cet espace (etape 4). Des 
commandes affichees sur l'ecran permettent a I'inter- 
naute de definir une trajectoire desiree pour le robot 
dans cet espace (etape 5). Le poste de commande 3 
assure alors I'asservissement des d6placements du ro- 
bot (etape 6) de maniere que celui-ci suive au plus pres 
la trajectoire desiree, et envoie au site 5 la position cou- 
rante du robot (etape 7) ainsi eventuellement que les 
images courantes alors vues par la camera, pour affi- 
chage sur l'ecran de I'ordinateur 6 (etape 8). 
[0043] Quand le robot 1 s'immobilise au point extreme 
P de sa trajectoire, I'internaute fait usage des comman- 
des mises a sa disposition (etape 9) par I'application 
pourpointerlacamera9danstoutedirection particuliere 
de I'espace choisie par lui et commande la camera elle- 
meme de maniere a obtenir les images souhaitees. II 
peut egalement commander (etape 9) un bras robotique 
11 eventuellement monte surce robot. L'ecran de I'or- 
dinateur 6 affiche alors la position du robot dans I'espa- 
ce, les images saisies par la camera 9 et differentes 
commandes disppnibles (etape 10). Grace a celles-ci, 
les etapes 9 et 10 peuvent se repeter jusqu'a ce que 
Tinternaute decide d'arreter sa connexion au site ou de 
changer le point de vue de la camera. 



Revendications 

1 . Procede interactif de diffusion d' images emises par 
une camera video. (9) montee sur un robot (1) mo- 
bile dans un espace (2) predetermine, proedde sui- 
vant lequel on commande a distance les deplace- 
ments dudit robot (1 ) et de ladite camera (9) dans 
ledit espace (2), sur une trajectoire (T) desiree, 
caracterise en ce qu'on definit ladite trajectoire (7) 
a ('aide d'une cartographie dudit espace (2) et en 
ce qu'on asservit la trajectoire reelle dudit robot (1), 
reperee dans ladite cartographie, a ladite trajectoire 
desiree (T). 

2. Procede conforme a la revendicatlon 1 , caracteri- 
se en ce qu'on utilise un site WEB (5) du reseau 
Internet (4) pour definir ladite trajectoire desiree (T) 
et pour diffuser les informations saisies par ladite 
camera (9). 

3. Procede conforme a la revendication 2, caracteri- 
se en ce qu'on asservit ladite trajectoire (T) par la 
methode de la pours uite de la position d'un modele 
dudit robot(1). 

4. Procede conforme a la revendication 3, caracteri- 
se en ce qu'on simule le dep lacement dudit modele 
sur une trajectoire theorique obtenue par correction 



de ladite trajectoire desiree (T), pour fa rendre com- 
patible avec les caracteristiques g6ometriques et 
dynamiques dudit robot (1). 

5 5. Procede conforme a la revendication 4, caracteri- 
se en ce qu'on mesure en continu recart entre la 
position du robot (1) sur sa trajectoire et la position 
du modele dudit robot (1 ) sur ladite trajectoire theo- 
rique, et en ce qu'on tire de cet ecart des comman- 
do des en Vitesse et en cap dudit robot, propres a re- 
duire ledit ecart. 

6. Procede conforme a I'une quelconque des revendi- 
cations 1 a 5, caracterise en ce que ladite carto- 

*5 graphie est obtenue par pixelisation etnumerisation 
d'une image dudit espace. 

7. Dispositlf pour la mise en oeuvre du procede con- 
forme a I'une quelconque des revendications 1 a 6, 

20 comprenant une camera video (9), montee sur un 
robot (1) mobile dans un espace (2) predetermine, 
et des moyens de commande a distance des depla- 
cements dudit robot (1 ) et de ladite camera (9) dans 
ledit espace (2), caracterise en ce que lesdits 
25 moyens de commande (3, 5, 6) comprennent des 
moyens (3, 5) charges d'une cartographie dudit es- 
pace et des moyens (6) pour definir, dans ladite car- 
tographie, une trajectoire (T) desiree de deplace- 
ment dudit robot (1), lesdits moyens de commande 
30 (3, 5, 6) exploitant ladite cartographie et la trajec- 
toire (T) desiree ainsi definie pour asservir la trajec- 
toire reelle suivie par ledit robot (1) a ladite trajec- 
toire (T). 

55 8. Dispositif conforme a la revendication 7, caracteri- 
se en ce que lesdits moyens de commande (3, 5, 
6) comprennent un poste de commande (3) dudit 
robot (1 ) et de ladite camera (9), ledit poste (3) etant 
connecte, par Pintermediaire du reseau Internet (4) 

40 & un site WEB (5) hebergeant une application ac- 
cessible a un utilisateur d'un ordinateur (6) connec- 
te lui-meme au r6seau (4), pour la commande par 
ledit utilisateur des mouvements du robot (1 ) et de 
la camera (9). 

45 

9. Dispositlf conforme a la revendication 8, caracteri- 
se en ce qu'il comprend des moyens de localisation 
(7) dudit robot (1) dans ledit espace (2), lesdits 
moyens de localisation (7) etant connects audit 

so poste de commande (3). 

10. Dispositif conforme a la revendication 8, caracteri- 
se en ce que lesdits moyens de commande (3, 5, 
6) comprennent des moyens (1 0) pour commander 

55 la position de la camera (9) sur le robot (1 ). 

1 1 . Dispositif conforme a la revendication 1 0, caracte- 
rise en ce que lesdits moyens de commande (3, 5, 
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6) comprennent en outre des moyens pour com- 
mander au moins un des organes de la camera vi- 
d6o (9) faisant partie du groupe constitute par : un 
objectif h focale variable, le diaphragme dudit ob- 
jectif, un microphone. s 

12. Oispositif conforme k Tune quelconque des reven- 
dications 8^11, caracterise en ce qu'il comprend 
un bras robotique (11) mont6 sur le robot (1) pour 
r6aliser des manipulations dans fe champ de prise 10 
de vue de la camera (9), lesdits moyens de com- 
mande (3, 5, 6) comprenant des moyens de com- 
mande dudit bras (11). 

13. Dispositif conforme h Tune quelconque des reven- is 
dications 8 & 12, caracterise en ce qu'il comprend 
des moyens (8) de supervision et de maintenance, 
connects audit r£seau Internet. 
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